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DVP01PU-S 
定位控制模块 

安装说明 

 

1  注 意 事 项 

 本手册主要提供 01PU 定位模块安装、配线回路及试机之参考，有关进一步的使用说明，请参考“DVP-PLC

应用技术手册” [特殊模块篇]。 

  请勿在上电时触摸任何端子。实施配线，务必关闭电源。 

 本机为开放型(Open Type)机壳，因此使用者使用本机时，必须将之安装于具防尘、防潮及免于电击/冲击意外

之外壳配线箱内。另必须具备保护措施 (如: 特殊之工具或钥匙才可打开) 防止非维护人员操作或意外冲击本

体，造成危险及损坏。 

 交流输入电源不可连接于输入/出信号端，否则将造成严重的损坏，请在上电之前再次确认电源配线。 
 
2  产 品 简 介 

2.1 型号说明及外围装置 
01PU 脉冲产生单元主要可应用于步进或伺服驱动系统之速度或位置控制，最高 200 KPPS 脉冲输出，内建多种行

程控制模式。透过 DVP-PLC SS/SA/SX/SC 系列主机程序以指令 FROM/TO 来读写模块内之资料，模块内具有 49 个

CR 寄存器，每个寄存器为 16 位。32 位数值参数由两个连续编号的 CR 所组成。 

� 铭牌说明 

01 PU -S0 T0T 532 00 01V1.00
MADE  I N  XXXXX X

24 Vdc  2 .5W 

Differen tia l Line Driver

PLC 產品型號

輸入電源規格

管制條碼、序號

輸出點模塊規格

程序版本

 

� 型号及序号说明 

序號

製造序號

生產週次

生產年份 年 ( 2005  )
製造工廠 桃園廠 (  )
版本序號

生產機種

型號

系列名稱

通道數

機型區分

PU：定位控制模塊

系列主機用 SS/SA/SX/SC

 

2.2 产品外观(指示灯、端子台) 
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� 各部介绍 

1. 电源、低电压及运行指示灯 2. 机种型号  上排端子 下排端子

3. DIN 轨固定扣 4. 端子  S/S A- 
5. 端子指示灯 6. 扩展机/扩展模块定位孔  START B+ 
7. 铭牌 8. 扩展机/扩展模块连接口  STOP B- 
9. 扩展机/扩展模块固定扣 10. DIN 轨糟﹝35mm﹞  DOG CLR+ 
11. RS-485 通讯口 12. 扩展机/扩展模块固定槽  LSP CLR- 
13. 电源输入口 14. 扩展机/扩展模块连接口  LSN FP+ 
15. 上排端子 16. 下排端子  PG0+ FP- 

   PG0- RP+ 

   A+ RP- 

� 面板指示灯 

POWER ：电源指示灯，内部+5V 电源正常 START ：启动输入指示灯 
LV ：低电压指示灯，外部电源输入小于 STOP ：停止输入指示灯 
 19.5V，该指示灯亮 DOG ：近点信号输入指示灯 
ERROR ：错误指示灯(On/Off 闪烁)，当 CR#39  FP ：正转方向脉冲输出指示灯 
 错误编号不为零时动作 RP ：反转方向脉冲输出指示灯 
LSP ：右极限输入指示灯 ΦA ：手摇轮 A 相脉冲输入指示灯 
LSN ：左极限输入指示灯 ΦB ：手摇轮 B 相脉冲输入指示灯 
PG0 ：零点信号输入指示灯 CLR ：清除信号输出指示灯 

 

� 输入输出端子信号 

种  类 端 子 说  明 响应特性 

电源输入供应 +24V, 0V, 输入电源，DC24V(-15~+20%)，消耗電流 70±10mA，開機電流 1.3 A - 
START 启动输入 4ms/12ms 
STOP 停止输入 4ms 
LSP / LSN 右极限输入左极限输入 1ms 
ΦA+、ΦA- 手摇轮 A 相脉冲输入+, - (差分信号输入) 200KHz 
ΦB+、ΦB- 手摇轮 B 相脉冲输入+, - (差分信号输入) 200KHz 
PG0+、PG0- 零点信号输入+, - (差分信号输入) 4ms 

DOG 依照运行模式不同有下列 2 种变化：1.原点复归时为近点信号。2.一段速

或二段速插入启动信号 
1ms 

输 入 

S/S 输入点(START, STOP, DOG, LSP, LSN)信号共享端 - 
CLR+、CLR- 清除信号(Servo 驱动器内部偏差计数器清除信号 4ms 

FP+、FP- 正/反转模式：正转方向脉冲输出；脉冲/方向：脉冲输出端；AB 相模式：

A 相输出 200KHz 
输 出 

RP+、RP- 正/反转模式：反转方向脉冲输出；脉冲/方向：方向输出端；AB 相模式：

B 相输出 
200KHz 

� 输入/输出回路配线 
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1. 输出/入配线端请使用 22-16AWG(1.5mm)单蕊祼线或多蕊线。PLC 端子镙丝扭力为 1.95 kg-cm (1.7 lb-in)。 

2. 在配线时请勿请输入点信号线与输出点或电源等动力线置于同一线糟内。 

3. 请将电源模块之  端及 DVP01PU-S 定位控制模块之  端连接到系统接地点，再将系统接点作第三种接

地或接到配电箱之机壳上。 

4. 空端子  请勿配线。 

5. 只能使用 60/75℃的铜导线。 

3  功 能 规 格 

3.1 功能规格 

项目 内容˙说明 

电 源 输 入 DC24V(-15% ~ +20%)，消耗電流 70±10mA，開機電流 1.3 A 
最 大 连 接 台 ( 轴 ) 数 8 台(轴)；(不占任何 I/O 点数，SS/SA/SX/SC 系列主机所能连接特殊扩展机台数总和为 8 台) 

距 离 值 
距离设定值由控制寄存器(CR)来设定，1. 设定值：-2,147,483,648~+2,147,483,647； 
2. 单位可选择：um、mdeg、10-4 inch、Pulse；3. 可选择倍率：100, 101, 102, 103

； 

4. 可选择绝对位置或相对移动量 

速 度 值 
速度设定值由控制寄存器(CR)来设定，1. 设定值：-2,147,483,648~+2,147,483,647 (10~200KPPS 的脉冲转

换值)；2. 单位可选择：Pulse/s, cm/min, 10deg/min, inch/min 

外 部 输 出 点 
全部采用光耦合作隔离，输出/入信号皆附 LED 作为信号及致能的指示 
输出点：FP、RP 输出差分驱动信号 5V 

输出点：CLR 为晶体管 NPN 开集极 5~24VDC，20mA 以下 

外 部 输 入 点 

全部采用光耦合作隔离，输出/入信号皆附 LED 作为信号及致能的指示 
输入点：START, STOP, LSP, LSN, DOG 为接点或晶体管开集极 24VDC±10%，5±1mA 

输入点：ΦA、ΦB 为差分或晶体管开集极 5~24VDC，6~15mA 
输入点：PG0 为差分或晶体管开集极 5~24VDC，6~15mA 

脉 冲 输 出 方 式 三种模式：Pulse/Dir，FP(CW)/RP(CCW) ，A/B；均采用差分输出 

项     目 内 容˙说 明 

定 位 控 制 程 序 与 
主 机 资 料 交 换 

主机使用 PLC 程序搭配 FROM/TO 指令来读取/写入 CR 的资料内容，如果资料内容为 32 位时，以 2 个 CR
处理，内建 16 位控制寄存器区 CR#0~CR#48 

与 D V P - P L C 主机 
串 接 说 明 模块编号以靠近主机顺序自动编号由 0 到 7，最大可连接 8 台，不占用数字 I/O 点数 

10- 其它规格 

环 境 规 格 

操 作 / 储 存 环 境 11- 操作：0℃~55℃(温度)，50~95%(湿度)，污染等级 2 
2. 储存：-25℃~70℃(温度)，5~95%（湿度） 

耐 振 动 / 冲 击  国际标准规范 IEC1131-2, IEC 68-2-6（TEST Fc）/ IEC1131-2 & IEC 68-2-27 (TEST Ea) 

 

4 控 制 寄 存 器 CR 
 

DVP-01PU 高速脉冲输出/定位模块 

CR 编号 

HW LW
通讯 
地址 

保 
持 
型 

属性 
内容 设定范围 

 #0 H’4190 9 R 机种型号 系统内定，只读；机种编码请参照机种型号列表 H’0110 

#2 #1 H’4191 9 R/W 马达转一圈所需脉冲数 A 设定范围 1 ~ +2,147,483,647 PPS/REV；初始值：2,000 脉冲数/转一圈

(PLS/REV) 
#4 #3 H’4193 9 R/W 马达转一圈移动距离 B 设定范围 1 ~ +2,147,483,647 unit/REV；初始值：1,000 (unit*1/REV) 
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b1 b0 单位系  马达单位 复合单位 机械单位 b3 b2 位置数据倍率设定 b5 b4 说  明 
0 0 马达单位 pulse um 0 0 100 0 0 正向脉冲+反相脉冲 
0 1 机械单位 pulse m deg 0 1 101 0 1 脉冲+方向 
1 0

位 
置 

pulse 10-4inch 1 0 102 1 0
1 1

复合单位 
pulse/sec cm/min 1 1 103 1 1

A/B 相脉冲 

  pulse/sec 10deg/min    
  

 

速 
度 

pulse/sec inch/min 

 

   
 
bit # 说    明 

6 b[6]=0：正逻辑动作，表示当 LSP 输入信号为 On 时，LSP 信号产生 
b[6]=1：负逻辑动作，表示当 LSP 输入信号为 Off 时，LSP 信号产生 

7 b[7]=0：正逻辑动作，表示当 LSN 输入信号为 On 时，LSN 信号产生 
b[7]=1：负逻辑动作，表示当 LSN 输入信号为 Off 时，LSN 信号产生 

8 b[8]=0 时，表执行原点复归方向，往现在位置(CP)内容值递减方向执行，当 b[8]=1 时，则往现在位置(CP)内容值递增方向执行

9 b[9]=0 表当正转运动时，现在位置(CP)内容值递增，b[9]=1 则现在位置(CP)内容值递减。 

10 b[10]=0：DOG 信号上升缘触发，b[10]=1：DOG 信号下降沿触发(插入单段速定位运动模式、插入二段速定位运动模式有效) 

11 b[11]=0：正逻辑动作，表示当 DOG 输入信号为 On 时，DOG 近点信号产生 
b[11]=1：负逻辑动作，表示当 DOG 输入信号为 Off 时，DOG 近点信号产生 

12 b[12]=0 表加速采梯形加速曲线，b[12]=1 表加速采 S 加速曲线。 

13 b[13]=0：4ms；b[13]=1：12ms(具有输入点噪声滤波效果) 

14 b[14]=0：正逻辑动作，表示当 START 输入信号为 On 时，输出运行 
b[14]=1：负逻辑动作，表示当 START 输入信号为 Off 时，输出运行 

15 b[15]=0：正逻辑动作，表示当 STOP 输入信号为 On 时，输出停止 
b[15]=1：负逻辑动作，表示当 STOP 输入信号为 Off 时，输出停止  

#7 #6 H’4196 9 R/W 最高速度 Vmax 
设定范围 0 ~ +2,147,483,647 unit*1 (10 ~ 200K PPS 的脉冲转换值) 2；初始

值：200,000 unit1 

#9 #8 H’4198 9 R/W 启动速度 Vbias 
设定范围 0 ~ +2,147,483,647 unit*1 (0 ~ 200K PPS 的脉冲转换值) 2；初始

值：0 unit1 

#11 #10 H’419A 9 R/W 寸动 JOG 速度 VJOG 设定范围 0 ~ +2,147,483,647 unit*1 (10 ~ 200K PPS 的脉冲转换值) 2；初始

值：5,000 unit1 

#13 #12 H’419C 9 R/W 原点复归速度 VRT 设定范围 0 ~ +2,147,483,647 unit*1 (10 ~ 200K PPS 的脉冲转换值) 2；初始

值：50,000 unit1 

#15 #14 H’419E 9 R/W 原点复归减速速度 VCR 设定范围 0 ~ +2,147,483,647 unit*1 (10 ~ 200K PPS 的脉冲转换值) 2；初始

值：1,000 unit1 

 #16 H’41A0 9 R/W 原点复归之零点(PG0)信
号数 N 

设定范围 0～+32,767 PLS；初始值：0 PLS 

 #17 H’41A1 9 R/W 原点复归之脉冲信号数 P 设定范围 –32,768 ～+32,767 PLS；初始值： 0 PLS 
 #18 H’41A2 9 R/W 原点复归模式 H MODE b0：原点复归模式，b1：原点复归 DOG 下降沿侦测 

 
bit # 说    明 

0 b[0]=0：正常模式。B[0]=1：覆写模式。 

1 b[1]=0：原点复归 DOG 下降沿侦测 On。。b[1]=1：原点复归 DOG 下降沿侦测 Off。 
 
#20 #19 H’41A3 9 R/W 原点位置定义 HP 设定范围 0 ~ ±999,999 unit*1；初始值：0 unit*1 

 #21 H’41A5 9 R/W 加速时间 Tacc 设定范围 10 ~ +32,767 ms；初始值：100 ms 
#22 H’41A6 9 R/W 减速时间 Tdec 设定范围 10 ~ +32,767 ms；初始值：100 ms 

#24 #23 H’41A7 ╳ R/W 目标位置(I) P(I) 设 定 范 围 -2,147,483,648 ~ +2,147,483,647 unit*1 (-2,147,483,648 ~ 
+2,147,483,647 脉冲转换值) 2；初始值：0 unit1 

#26 #25 H’41A9 ╳ R/W 运行速度(I) V(I) 设定范围-2,147,483,648 ~ +2,147,483,647 unit*1 (10 ~ 200K PPS的脉冲转换

值) 2；初始值：1,000 unit1 

#28 #27 H’41AB ╳ R/W 目标位置(II) P(II) 设 定 范 围 -2,147,483,648 ~ +2,147,483,647 unit*1 (-2,147,483,648 ~ 
+2,147,483,647 脉冲转换值) 2；初始值：0 unit1 

#30 #29 H’41AD ╳ R/W 运行速度(II) V(II) 设定范围 0 ~ +2,147,483,647 unit*1 (10 ~ 200K PPS 的脉冲转换值) 2；初始

值：2,000 unit1 
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 #31 H’41AF ╳ R/W 运行命令 
初始值：H’0000 - - 
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bit # 说    明 动作时机 

0 当 b[0]=1 时，错误现象被复归，ERROR 指示灯熄灭，同时状态寄存器(CR#38.b[5])内之旗号(FLAG)被清除为”0” 0 1 

1 当 b[1]=0→1 变化时，此信号与外部输入强制停止信号(STOP)功能完全相同。PU 单轴定位控制器均会停止定位动作，

假如外部信号处于定位运行的模态下，当此信号由 0→1 变化时，马达做减速停止的动作。 
0 1 

2 当 b[2]=1，表正方向运行禁止启动，则往正方向运行的运动命令无效，若遇有正方向运行命令时，会产生错误指示。 1 

3 当 b[3]=1，表反方向运行禁止启动，则往反方向运行的运动命令无效，若遇有反方向运行命令时，会产生错误指示。 1 

4 当 b[4]=1 时，JOG+运行发送正方向脉冲(CW)。 1 

5 当 b[5]=1 时，JOG-运行发送反方向脉冲(CCW)。 1 

6 

当 b[6]=0→1 变化时，开始执行原点复归动作，由于目前位置(CP)所处的位置不同，执行原点复归动作也有所不同，可

分为四种情况： 
位置(1)：开始位置如下右图位置[1]，在原点及 DOG(近点信号)的右边，DOG(近点信号)=Off 
位置(2)：开始位置如下右图位置[2]在原点的右边，DOG(近点信号)=On 
位置(3)：开始位置如下右图位置[3]在原点及 DOG(近点信号)的左边，DOG(近点信号)=Off，LSN (硬件极限开关)信号

=Off 
位置(4)：开始位置如上右图位置[4]在原点及 DOG(近点信号)的左边，DOG(近点信号)=Off，LSN (硬件极限开关)信号

=On 

0→1 
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bit # 说   明 动作时机 

7 当 b[7]=0 时，设定为绝对坐标定位，当 b[7]=1 时，设定为相对坐标定位 0/1 
8 当 b[8]=0→1 变化时，开始运行启动，根据 CR#32 的工作模式运作 0 1 

10 当 b[10]=0→1 变化时，现在位置[CP]清除为 0 0 1 

12 当 b[12]=0 时，输出信号 CLR 为原点复归完成时输出 130ms 给 Servo 的信号，作为伺服内部偏差计数器的清除信号

当 b[12]=1 时，CLR 输出点作为一般输出点，状态由 b[13]控制 On/Off 0/1 

13 当 b[13]=0 时，输出点 CLR 为 Off，当 b[13]=1 时，输出点 CLR 为 On 0/1 
 

b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 b1 b0 

 #32 H’41B0 ╳ R/W 
工作模式 
初始值：H’0001 - - 
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bit # 说    明 

0 当 b[0]被触发时且启动运行(START ON)后，开始执行第 1 段定位程序，定位的步进数及运动速度根据【P(I)】和【V(I)】决定 

1 当 b[1]被触发后，且启动运行后，且外部近点 DOG 信号动作时，则重新加载目标位置(I)【P(I)】内容值，一律视为相对位置。 
 
 

单
段
速
定
位
运
动
模
式 

Speed
Tacc Tdec

Vmax

Time

Vbias

Start

V(I) P(I)

 

插
入
单
段
速
定
位
运
动
模
式 

Speed
Tacc Tdec

Vmax

Time

Vbias

Start

V(I) P(I)

DOG  
 

2 当 b[2]被触发后，且启动运行后，第 1 段位置定位完成目标位置(I)【P(I)】后，会立即开始第 2 段位置定位动作。 

3 当 b[3]被触发后，且启动运行后，第 1 段位置定位期间，若外部近点 DOG 信号动作后，会立即开始第 2 段位置定位动作。 
  

连
续
两
段
速
定
位
运
动
模
式 

Speed
Tacc Tdec

Vmax

Time

Vbias

Start

V(I) V(II)P(II)P(I)

 

插
入
二
段
速
定
位
运
动
模
式 

Speed
Tacc Tdec

Vmax

Time

Vbias

Start

DOG

V(I) V(II)P(II)

  

4 当 b[4]被触发后，这时定位控制器开始执行两段定位程序当接收到变速度运动命令时，开始由 PU 脉冲产生单元送出脉冲，其运行

方向由设定運轉速度寄存器 V(I)内容值之符号位决定 
 

变
速
度
运
行
模
式 

Speed
Tacc

Vmax

Time

Vbias

Start

Stop

V(I)

Vbias

0

Tdec

原
点
复
归 

以正常模式 DOG 上升缘触发，原点复归 DOG 下降沿侦测

On(CR#18_b1,0=00)，原点复归之 PG0 零点信号数 N (CR#16)，
原点复归之脉冲信号数 P (CR#17)来说明： 

速度(PPS)

VCR

VRT

VCR

歸原點之脈沖信號數  (P)

DOG

脫離近接 信號DOG

碰觸近接 信號DOG

原點復歸方向

歸原點之 原點信號數  PG0 (N)

DOG下降沿偵測

 
5 当 b[5]=1 时，启动手摇轮脉冲输入功能，请参考 CR#40~#46 的设定说明 

6 

b[6]=0：马达运行中，碰到 STOP 信号输入时，马达减速停，再度下达运动命令时，马达会忽略之前未完成的距离，立即继续下一

步骤的距离。 
B[6]=1：马达运行中，碰到 STOP 信号输入时，马达减速停，再度下达运动命令时，马达会先移动之前未完成的距离，再执行下一

定位行程。 

7 b[7]=0：手摇轮 (MPG)输入之脉冲输出的允许范围无限制。 
B[7]=1：手摇轮 (MPG)输入之脉冲输出的允许范围，被限制于 P(I)与 P(II)的范围内操作，当超出范围时脉冲减速停止输出。 

8 b[8]=0：马达运行中，碰到 LSP/LSN 信号输入时，马达减速停止。 
B[8]=1：马达运行中，碰到 LSP/LSN 信号输入时，马达立即停止。 

9~
11 

MASK 选择设定(1 段速运行、2 段速运行、1 段速插入运行、2 段速插入运行) 
b[11~9]=K0(000)或其它数值：无 MASK 功能 
b[11~9]=K1(001) ：MASK 以输入端 ΦA± 之上升缘触发 
b[11~9]=K2(010) ：MASK 以输入端 ΦA± 之下降沿触发 
b[11~9]=K3(011) ：MASK 以输入端 ΦB± 之上升缘触发 
b[11~9]=K4(100) ：MASK 以输入端 ΦB± 之下降沿触发 

12 b[12]=1：所有参数回归出厂值设定 

13 b[13]=0：现在位置(CR34,CR33)及现在速度(CR36,CR35)显示单位为 pulse 
b[13]=1：现在位置(CR34,CR33)及现在速度(CR36,CR35)显示单位为 unit  

#34 #33 H’41B1 ╳ R/W 现在位置 CP(PLS) 显示范围：-2,147,483,648~+2,147,483,647 PLS；初始值：0 PLS  
#36 #35 H’41B3 ╳ R/W 现在速度 CS(PPS) 显示范围：0 ~ +2,147,483,647 PPS；初始值：0 PPS 

 #37 H’41B5 9 R/W 通 讯 地 址 及 速 率

(Baud Rate)设定 

设定 RS-485 通讯地址，设定范围 01~255。出厂设定值为 K1。 
设定通讯速率，共有 4800、9600、19200bps、38400 bps、57600 bps、115200 bps
六种。ASCII 模式资料格式固定为 7 位、偶位、1 stop 位 ( 7 E 1)，RTU 模式资料格

式固定为 8 位、偶位、1 stop 位 ( 8 E 1)。 
B0：4800  bps(位/秒)。B1：9600  bps(位/秒)。(出厂设定值) 
b2：19200 bps(位/秒)。B3：38400 bps(位/秒)。 
B 4：57600 bps(位/秒)。B 5：115200 bps(位/秒)。 
B 6：保留。B7：0 为 RTU 模式，1 为 ASCII 模式。B8~b15：通讯地址。 

b15 b14 b13 b12 b11 b10 b9 b8 b7 b6 b5 b4 b3 b2 b1 b0

 #38 H’41B6 ╳ R/W 
执行状态 
初始值：H’XXXX - - - - -
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bit # 说    明 

0 b[0]=0 时，表示目前系统等待运行命令中，b[0]=1 则表示 PU 单元目前执行定位控制(脉冲输出中) 
1 b[1]=1 时，表示正向脉冲输出中 
2 b[2]=1 时，表示反向脉冲输出中 
3 b[3]=1 时，表示原点复归动作完毕，由使用者程控将其清除。PU 重新上电后，b3 自动清除为 0 
4 b[4]=1 时，表示 32-位数值 “现在位置 CP(PLS)” (CR#34, #33)发生溢位。当 PU 重新上电或原点复归执行完毕，b4 自动清除为 0
5 b[5]=1 时，表示 PU 执行发生错误，错误讯息代码储存在 CR#39 

6 当 PU 执行原点复归开始或错误重置(只有错误产生时)，会将 b6 清除，而当 PU 原点复归或一般定位控制执行完成时，会将 b6 设

为 1 

7 在 PU 运行时，STOP 输入 On，PU 输出停止，此时 b7 会被设为 1，表示 PU 目前运行暂停，待 STOP 输入 Off 后，此时 b7 会

被清除，PU 会执行未完成的行程 
9 b[9]=1，表示手摇轮脉冲输入，计数值为上数 

10 b[10]=1，表示手摇轮脉冲输入，计数值为下数   
 #39 H’41B7 ╳ R 错误讯息代码 请参考单元 6 之说明；初始值：H’0000 
 #40 H’41B8 ╳ R/W MFG 输入电子齿轮分子 请参考以下之说明；初始值：H’1 
 #41 H’41B9 ╳ R/W MFG 输入电子齿轮分母 请参考以下之说明；初始值：H’1  
z 手摇轮输入工作模式 

1. 当 CR#32, b5 设为 1，表示为手摇轮脉冲输入工作模式启动 
2. 以手摇轮产生 A/B 相脉冲输入至ΦA 及ΦB，FP/RP 轮出端脉冲与输入脉冲关系如下图所示 

A相

B相

FP

R P

伺服驅動器

伺服馬達

輸入脈沖 X

= 輸出脈沖

CR#40
CR#41

 
3. 在运作期间，若 LSP 或 LSN 被启动，则输出立刻停止，若是 LSP 启动，则正向脉冲被禁止，反相脉冲允许，若为 LSN 启动，

则反向脉冲被禁止，正相脉冲允许。在此模式下定位完成旗标不会启动 
4. 定位完成指示(CR#38 b6=Off)，当执行定位完成时，定位完成指示(CR#38 b6=On) 
5. 输出运行速度为手摇轮产生的脉冲输入频率与电子齿轮(CR#40, CR#41)成比例的关系 

 
#43 #42 H’41BA ╳ R/W 手摇轮输入频率 由手摇轮输入的脉冲频率；初始值 0 

#45 #44 H’41BC ╳ R/W 累计手摇轮输入脉冲数

计数由手摇轮输入的脉冲个数，正转脉冲输入，该计数值为”加”动作，若为反转脉

冲输入，则该计数值为”减”动作。其中，计数值不受手摇轮电子齿轮比（CR#40, 
#41）设定影响；初始值 0 

#46 H’41BE ╳ R/W 手摇轮输入响应速度 

设定值 响 应 速 度 
≧5 4ms (初始值) 
4 32ms 
3 108ms 
2 256ms 

1 或 0 500ms 

响应速度设定愈快，表示命令脉冲输出与手摇轮

脉冲输入时序越同步 

响应速度设定愈慢，表示命令脉冲输出反应落后

于手摇轮脉冲输入时序 

初始值：5 
 

#47 H’41BF ╳ R 端子状态信息 

bit # 端子状态 说    明 
b0 START 输入 当 START 输入为 On 时，b0 为 On 
b1 STOP 输入 当 STOP 输入为 On 时，b1 为 On 
b2 DOG 输入 当 DOG 输入为 On 时，b2 为 On 
b3 PG0 输入 当 PG0 输入为 On 时，b3 为 On 
b4 LSP 输入 当 LSP 输入为 On 时，b4 为 On 
b5 LSN 输入 当 LSN 输入为 On 时，b5 为 On 
b6 A 相输入 当 A 相输入为 On 时，b6 为 On 
b7 B 相输入 当 B 相输入为 On 时，b7 为 On 
b8 CLR 输出 当 CLR 输出为 On 时，b8 为 On  

#48 H’41C0 9 R 系统版本 系统版本指示，16 进位表示，例如：H’0100，表示软件版本为 V1.00 

*1：设定单位依照 CR#5 参数设定之 b0,b1 单位系设定来变化 

*2：设定范围对应的脉冲转换值，若大于脉冲输出最大范围，则以最大脉冲输出。若小于脉冲输出最小范围，则以最小脉冲输出。 

z CR#0~CR#48：对应之参数地址 H 4190~H 41C0 可提供使用者利用 RS-485 通讯来读写资料。 

1. 支持传输速度 4800、9600、19200、38400、57600bps、115200bps。 

2. 可使用 Modbus ASCII 模式 / RTU 模式通讯协议，ASCII 模式资料格式固定为 7 位、偶位、1 stop 位 ( 7 E 1)，

RTU 模式资料格式固定为 8 位、偶位、1 stop 位 ( 8 E 1)。： 

3. 功能码（Function）： 03H 读出寄存器资料。06H 写入一个 WORD 资料至寄存器。10H 写入多笔 WORD 资

料至寄存器。 
 

5 运动模式对应使用位置、速度控制寄存器 
 
控制寄存器(CR)编号 操 作 模 式 

Hi word Lo word 

参数名称 
代码 寸动 

JOG 
原点 
复归 

单段速定

位 
插入单段

速定位

连续两段速

定位运动

插入二段速

定位运动

变速度运

动 
手摇轮输

入 

#2 #1 A 
#4 #3 B 

若单位系(CR#5_b0, b1)选择为马达单位，则不需设定 
若为机械单位或复合单位系，则必须作设定 

－ #5 动作模式 ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ 
#7 #6 Vmax ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ 
#9 #8 Vbias ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ 
#11 #10 VJOG ◎ － － － － － － － 
#13 #12 VRT 
#15 #14 VCR 
 － #16 N 
 － #17 P 
 － #18 原点复归模式 
#20 #19 原点位置定义 

－ ◎ － － － － － － 

－ #21 Tacc ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ 
－ #22 Tdec ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ 

#24 #23 P(I) － － ◎ ◎ ◎ － － ◎ 
#26 #25 V(I) － － ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ － 
#28 #27 P(II) － － － － ◎ ◎ － ◎ 
#30 #29 V(II) － － － － ◎ ◎ － － 
－ #31 运行命令 ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ 
－ #32 工作模式 ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ 

#34 #33 CP(PLS) ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ 
#36 #35 CS(PPS) ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ 
－ #40 电子齿轮分子 － － － － － － － ◎ 
－ #41 电子齿轮分母 － － － － － － － ◎ 

#43 #42 MPG 输入频率 － － － － － － － ◎ 
#45 #44 累计MPG输入

脉冲数 
－ － － － － － － ◎ 

－ #46 MPG 响应速度 － － － － － － － ◎ 

◎ 表示动作于该操作模式时，相关之控制寄存器。 
 
6 异 常 讯 息 及 故 障 排 除 

 
当错误指示灯亮，表示 01PU 发生硬件的故障或因错误的参数设定造成，错误讯息代码记录于 CR#39。 

错误码 说  明 错误码 说  明 

H’0000 无错误 H’0013 原点复归减速速度(VRT)设定错误 

H’0001 目标位置(I)设定错误 H’0014 寸动 JOG 速度(VJOG)设定错误 

H’0002 目标位置(II)设定错误 H’0020 正方向脉冲禁止 

H’0010 运行速度(I)设定错误 H’0021 反方向脉冲禁止 

H’0011 运行速度(II)设定错误 H’0080 内部存储器发生硬件错误 

H’0012 原点复归减速速度(VCR)设定错误 

 

H’0081 内部存储器发生资料写入错误 
 


